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Для впровадження динамічного багатофазного управління дорожнім 
рухом необхідні певні залежності, що дозволять програмно здійснити 
управління дорожнього руху у динамічному режимі.  
Відстань до ДКТ аналітично можна виразити якщо знати геометричні 
параметри перехрестя (рис. 1) такі як: 
aNi , aSi , aWi , aOі – ширина і-ої смуги руху на підходах відповідно 
N (північ), S (південь), W (захід), O (схід); 
rNW , rSO , rWS , rOS – радіус перехрестя між відповідними напрямками; 
αNW , αSO , αWS , αOS – кут перетинання між відповідними підходами. 
сNW , cSO , cWS , cON – відстані від стоп-лінії на підходах відповідно 
N, S, W, O до границі перехрестя підходів відповідно W, O, S, N; 
                         
Рис. 1– Геометричні параметри перехрестя для визначення перехідного 
інтервала 
Величину АВ=lДКТ(W-N) можна розрахувати виходячи з геометричних 































απ                     (1) 
Таким чином, якщо використовувати наведений спосіб розрахунку 
відстані до дальньої конфліктної точки, значення перехідного інтервалу будуть 
більш точними, що дозволить уникнути невиправданих затримок, або 
небезпечного руху на перехресті. 
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